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Tujuan dari pengerjaan tugas akhir ini adalah membuat sebuah sistem perencanaan 
gerakan berjalan untuk robot Bioloid GP milik tim R2C R9. Untuk berkompetisi dalam 
Kontes Robot Sepakbola Indonesia, robot harus memiliki gerakan berjalan yang stabil 
untuk mengejar bola. Sistem perencanaan gerakan dibuat untuk meningkatkan efisiensi 
dan fleksibilitas pembuatan gerakan berjalan dan menggantikan sistem lama yang 
berbasis trial and error.  
Pada sistem ini, gerakan dihasilkan berdasarkan pembentukan kurva lintasan engkel 
dan panggul pada ruang kartesian tiga dimensi. Lintasan dihasilkan dari fungsi 
pembangkit koordinat yang menghasilkan deretan titik-titik posisi engkel dan panggul 
pada arah sumbu x, y, dan z. Bentuk dari kurva yang dihasilkan ditentukan oleh 
seperangkat parameter gerakan berjalan. Hasil dari fungsi pembangkit koordinat 
kemudian dibentuk menjadi sebuah pola gerakan berjalan dan dikirimkan ke sistem 
inverse kinematic untuk dijalankan oleh robot. 
Dari pengujian yang telah dilakukan, sistem dapat menghasilkan gerakan berjalan 
berdasarkan parameter yang ditentukan. Tingkat keberhasilan melaksanakan gerakan 
berjalan adalah 90% untuk maju, dan 100% untuk mundur, geser kanan, geser kiri, putar 
kanan, serta putar kiri. Kecepatan berjalan rata-rata robot adalah 14,16 cm/s untuk maju; 
5,62 cm/s untuk mundur; 6,19 cm/s untuk geser kanan; dan 7,07 cm/s untuk geser kiri. 
Waktu rata-rata yang diperlukan robot untuk berputar 3600 adalah 16,54 s ke arah kanan 
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 The aim of this thesis is to make a walking motion planning for the Bioloid GP 
robot of the R2C R9 team. To compete in the Indonesia Robot Soccer Competition, the 
robot must have a stable walking motion to get  to the ball. Motion planning system was 
made to improve the efficiency and flexibility of the motion creation process and replace 
the previous trial and error based system. 
 In this system the motion created based on the forming of ankle and pelvis 
trajectory curve in a three dimensional cartesian space.  The trajectory is generated from 
a coordinate generator function that generate a series of coordinate for the ankle and 
pelvis in the x, y, and z direction. The shape of the resulting curve is determined by a set 
of walking motion parameter. The results of the coordinate generator function are then 
formed into a walking pattern and then sent to the inverse kinematic system to be actuated 
by the robot. 
 From the experiments, the system is able to generate a walking motion based of 
the set parameters. The success rate of the walking motion execution are 90% for forward 
walking, and 100% for backward, right sidestep, left sidestep, right turn, and left turn. 
The average speed of the robot’s walking motion are 14,16 cm/s for forward walking, 
5,62 cm/s for backward walking, 6,19 cm/s for right sidestep, and 7,07 cm/s for left 
sidestep. The average time it takes for the robot to do a complete 3600 turn are 16,54 s for 
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b  jarak langfkah awal 
f  jarak langkah akhir 
t  counter waktu 
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